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Abstrak 
 
Simulasi kinematics ini bertujuan sebagai tahap awal untuk mengintegrasikan 
proses produksi yang dilakukan oleh Festo Modular System (MPS) dengan robot  
Mitsubishi RV-M1. Selain itu simulasi ini juga bertujuan untuk menampilkan visualisasi 
dari pergerakan robot pada meja kerja MPS, selain itu juga simulasi ini untuk 
menurunkan biaya dan memudahkan  proses desain sebuah sistim produksi. Metodologi 
yang digunakan pada penelitian ini adalah metode studi pustaka, berdasarkan atas 
perkembangan industri otomasi belakangan ini,  dan juga mengembangkan dari proyek 
sebelumnya megenai “Simulasi Kinematika Robot Mitsubishi RV-M1”, Wihardi, et al 
(2003). Selain metode ini juga digunakan metode penelitian lapangan dan metode 
eksperimen dimana hasil dari simulasi dibandingkan dengan kondisi yang sebenarnya. 
Program simulasi kinematika ini sudah diuji. Hasilnya, perhitungan kinematika dalam 
integrasi dengan MPS maupun tampilan visualisinya mendekati kondisi sebenarnya. 
Namun bagaimanapun simulasi ini masih membutuhkan banyak pengembangan. Pada 
dasarnya peletakan robot seharusnya berada di luar meja MPS, namun berdasarkan 
penelitian yang dilakukan, ditemukan bahwa pengintegrasian robot Mitsubishi RV-M1 
dengan Sistem MPS yang terdapat pada Universitas Bina Nusantara mengalami 
kesulitan pada jangkauan lengan robot, karena jika robot diletakkan diluar meja MPS 
lengan robot tidak dapat menjangkau semua titik-titik penting pada meja MPS, oleh 
sebab itu pada penelitian ini dibuat dua buah solusi.  yaitu solusi A untuk robot berada di 
dalam meja MPS dan Solusi B untuk robot berada di luar meja MPS  
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